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Abstrak—Pelaksanaan pengabdian kepada masyarakat 
ini menjelaskan tentang hasil pelatihan perakitan robot 
Halang Rintang (avoider)  sebagai media pengenalan 
bidang robotika bagi siswa sekolah menengah pertama 
Negeri 1 Palembang. Pelatihan ini diikuti oleh 20 orang 
siswa dari utusan sekolah menengah pertama Negeri 1 
Palembang. Pelatihan ini akan dititikberatkan pada 
bagaiamana mensetting perangkat dan membuat program 
aplikasi robot beroda dan sensor infra merah sebagai 
pendeteksi. Infra merah akan diatur jaraknya sesuai 
dengan materi yang diajarkan. Keluran sensor akan 
menjadi penggerak untuk sistem aktuator. Motor akan 
digerakkan sesuai dengan data referensi sensor, yang telah 
diprogram dalam mikrokontroler. Robot halang rintang 
menggunakan board arduino uno, dengan mikrokontroler 
Atmega32 sebagai pengendali keseluruhan sistem. Hasil 
yang diperoleh sesuai dengan yang diharapkan, dengan 
tingkat pemahaman siswa setelah post test diatas 80%. 
Kata Kunci : Robot Halang Rintang, Mikrokontroler, 
sensor infra merah. 
I. PENDAHULUAN 
Pengenalan pendidikan robotika di Indonesia saat ini 
sedang gencar-gencarnya dilaksanakan, mulai dari 
penempatan robotika dalam ekstrakurikuler di sekolah 
ataupun membentuk komunitas-komunitas robotika. 
Dengan memberikan pendidikan robotika kepada pelajar 
dapat memberikan motivasi untuk membuat 
perencanaan, pengerjaan, pencapaian sesuatu, keyakinan 
dan mengekspresikan  kreatifitas pelajar. Robot sebagai 
alat bantu baru bersifat kreatif yang bermanfaat dalam 
pendidikan formal dan informal dengan pendekatan 
problem-solving, pelajar akan merasakan benar-benar 
seperti seorang ilmuan (scientists), engineer, perancang 
dan pembangun [1][2]. Pelajar adalah generasi muda 
penerus bangsa haruslah mendapatkan pendidikan yang 
berkualitas untuk membentuk individu yang bersifat 
kreatif, inovatif, dan mandiri. Salah satu penentu 
pendidikan yang berkualitas adalah dengan 
menggunakan teknologi-teknologi terkini (up to date) 
termasuk didalamnya mengenalkan teknologi robotika 
kepada pelajar. 
Perkembangan dalam bidang robotika sangat banyak 
membantu manusia dalam mengerjakan berbagai hal 
yang sangat sulit untuk dikerjakan atau dijangkau oleh 
manusia. Sebagai salah satu contohnya daerah gunung 
berapi, di mana jika pada saat gunung berapi tersebut 
meletus, daerah itu menjadi sangat berbahaya bagi 
keselamatan manusia sehingga sulit untuk mencari 
korban jiwa, untuk itu diperlukan alat yang dapat 
membantu manusia dalam melakukan penelitian atau 
penjelajahan di daerah yang sulit dijangkau oleh 
manusia [5][6]. 
Robot yang dapat bergerak secara otonom memiliki 
kemampuan untuk mengambil keputusan sendiri, yang 
berfungsi untuk mengurangi campur tangan dari 
manusia, sehingga robot tersebut dapat bergerak secara 
leluasa (tanpa menggunakan remote control) pada 
lingkungan yang akan dibuat. Berdasarkan uraian-uraian 
tersebut, maka kami mengusulkan kegiatan pelatihan 
pengenalan aplikasi robotika sebagai salah satu media 
edukasi bagi pelajar SMP Negeri 1 Palembang untuk 
mengenal teknologi robotika. Robot yang akan 
digunakan pada kegiatan pelatihan ini adalah robot 
halang rintang (avoider) yang  merupakan robot yang 
memiliki perilaku menghindari obyek halangan. 
II. TINJAUAN PUSTAKA 
A. Perangkat Lunak (IDE Arduino) 
Integrated Development Environment (IDE) Arduino 
merupakan aplikasi yang mencakup editor, compiler, 
dan uploader dapat menggunakan semua seri modul 
keluarga Arduino, seperti Arduino Duemilanove, Uno, 
Bluetooth, Mega. Saat menulis kode program atau 
mengkompilasi modul hardware Arduino tidak harus 
tersambung ke PC atau Notebook, walaupun saat proses 
unggahan ke board diperlukan modul hardware. 
IDE Arduino juga memiliki keterbatasan yang tidak 
mendukung fungsi debugging hardware maupun 
software. Proses kompliasi IDE Arduino diawali dengan 
proses pengecekan kesalahan sintaksis sketch, kemudian 
memanfaatkan pustaka Proscessing dan avr – gcc sketch 
dikompilasi menjadi berkas object, lalu berkas-berkas 
object digabungkan oleh pustaka Arduino menjadi 
berkas biner. Berkas biner ini diunggah ke chip 
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microcontroller via kabel USB, serial port DB9, 
atau Serial Bluetooth. Compiler IDE Ardunino juga 
memanfaatkan dari pustaka open source AVRLibc 
sebagai standar de-facto pustaka referensi dan fungsi 
register microcontroller AVR. Tidak perlu 
mendefinisikan directive #include dari pustaka 
AVRLibc pada sketch karena otomatis compiler me-link 
pustaka AVRLibc tersebut. Ukuran berkas biner HEX 
hasil kompilasi akan semakin besar jika kode sketch 
semakin kompleks.[4] 
 
Gambar 1. Tampilan Sketch di Arduino IDE 
B. Mikrokontroler ATMega328 
ATMega328 adalah mikrokontroller keluaran dari 
atmel yang mempunyai arsitektur RISC (Reduce 
Instruction Set Computer) yang dimana setiap proses 
eksekusi data lebih cepat dari pada arsitektur CISC 
(Completed Instruction Set Computer). Mikrokontroller 
ini memiliki beberapa fitur antara lain : 
 130 macam instruksi yang hampir semuanya 
dieksekusi dalam satu siklus clock. 
 32 x 8-bit register serba guna. 
 Kecepatan mencapai 16 MIPS dengan clock 16 
MHz. 
 32 KB Flash memory dan pada arduino memiliki 
bootloader yang menggunakan 2 KB dari flash 
memori sebagai bootloader. 
 Memiliki EEPROM (Electrically Erasable 
Programmable Read Only Memory) sebesar 1KB 
sebagai tempat penyimpanan data semi permanent 
karena EEPROM tetap dapat menyimpan data 
meskipun catu daya dimatikan. 
 Memiliki SRAM (Static Random Access Memory) 
sebesar 2KB. 
 Memiliki pin I/O digital sebanyak 14 pin 6 
diantaranya PWM (Pulse Width Modulation) output. 
 Master / Slave SPI Serial interface. 
C. Pulse Width Modulation (PWM) 
Kecepatan motor listrik (termasuk motor DC) 
tergantung dari daya yang diberikan (pada arus yang 
konstan maka kecepatan motor tergantung dari 
tegangan). Makin besar tegangan, maka semakin cepat 
pula putarannya. Salah satu metode yang paling sering 
digunakan dalam pengaturan kecepatan motor ini yaitu 
dengan Pulse Width Modulation (PWM). PWM 
merupakan suatu teknik yang powerful untuk 
mengendalikan rangkaian analog dengan keluaran 
digital suatu mikroprosesor.  
Pada PWM, tegangan tidak secara continue 
diberikan, melainkan berupa gelombang segi empat. 
Prinsip pengendaliannya dengan cara mengubah duty 
cycle atau lebar pulsanya. Gambar 2 menunjukkan 
bentuk sinyal PWM pada berbagai nilai duty cycle 
(siklus kerja).[5] 
 
 
Gambar 2. Sinyal PWM pada berbagai Nilai Duty Cycle 
D. Sensor Infra Merah 
Sensor GP2D12 merupakan salah satu sensor jarak 
(Position Sensitive Device) dengan keluaran tegangan 
analog.  Sensor GP2D12 merupakan bentuk 
pengembangan dari sensor TX-RX inframerah (atau 
jenis optik lain).   Sensor bekerja berdasarkan sinyal 
pantul (echo) yang ditangkap oleh penerima.  Sensor ini 
akan mendeteksi halangan disekelilingnya secara cepat 
(realtime) [7].  
 Jarak optimal yang bisa dideteksi sensor GP2D12 
yakni mulai dari 10 cm sampai 80 cm, sedangkan 
tegangan yang dikeluarkan adalah mulai dari 2,6 VDC 
dan terus turun sampai sekitar 0,5 VDC, dimana jarak 
berbanding terbalik dengan tegangan, jadi tegangan 
akan semakin tinggi pada saat jarak semakin dekat.  
Pembacaan jarak pada sensor GP2D12 ini akan selalu 
diperbarui setiap 32 ms.  Adapun grafik dari 
perbandingan tegangan dan jarak pada sensor ini 
ditunjukkan pada Gambar 2.3. 
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Gambar 3 Blok Diagram GP2D12 
Berdasarkan blok diagram yang ditampilkan pada 
Gambar 3 yang ada di atas, terlihat bahwa sensor 
GP2D12 berisi led pemancar dan penerima yang 
memiliki rangkaian pemroses, pengendali, dan 
rangkaian osilasi serta rangkaian output.  Sensor ini 
mempunyai 3 kabel penghubung, yang terdiri dari Pin 1 
sebagai tegangan output (Vo), Pin 2 sebagai GND dan 
Pin 3 sebagai Vcc. 
Sensor GP2D12 merupakan sensor dengan tingkat 
akurasi yang tinggi dan memiliki kekebalan yang baik 
terhadap kondisi pencahayaan lingkungan bila 
dibandingkan sensor inframerah lainnya [6].  Selain itu, 
sensor GP2D12 ini menggunakan daya yang relatif 
rendah dan memiliki ukuran yang kecil sehingga 
memudahkan penempatan.  
III. METODOLOGI 
A. Khalayak Sasaran 
Sasaran kegiatan ini adalah memberikan 
pengetahuan awal tentang aplikasi ilmu robotika yang 
sederhana pada siswa-siswi SMP Negeri 1 Palembang  
kelas VII, terutama yang tertarik dengan robotika, yang 
sebagian besar merupakan anggota tim robotika , 
sehingga kedepannya mereka sudah memiliki wawasan 
dan gambaran dasar jika ingin berperan aktif dalam 
membangun bidang robotika baik secara akademik 
maupun praktis. Jumlah peserta pelatihan sebanyak 20 
orang siswa. 
 
 
 
Gambar 4. Siswa peserta pelatihan 
B. Metode Kegiatan 
Metode yang digunakan dalam kegiatan ini adalah 
sebagai berikut: 
 Ceramah dan Tanya jawab 
Metode ini digunakan instruktur sebagai fasilitator 
untuk menyampaikan materi pelatihan pengenalan 
aplikasi robotika yang perlu dipahami oleh 
siswa/peserta pelatihan. Dalam kesempatan ini juga 
instruktur memberikan kesempatan siswa/peserta 
untuk berperan aktif dalam tanya jawab agar 
pemahaman terhadap materi pelatihan lebih mudah 
dimengerti.  
 Learning by doing 
Belajar sambil berbuat, metode ini akan melibatkan 
peran aktif siswa/peserta pelatihan dalam kegiatan 
praktek.  
 Pre Test  
Untuk mengetahui sejauh mana pengetahuan 
siswa/peserta sebelum mengikuti pelatihan. 
 Post Test 
Untuk mengetahui sejauh mana pemahaman materi 
pelatihan yang diberikan instruktur.  
 Ujian 
Sebagai bahan evaluasi keberhasilan siswa/peserta 
dalam mengikuti pelatihan. 
 Feedback 
Untuk mengetahui masukan yang berguna untuk 
penyempurnaan pengembangan program pelatihan 
dimasa yang akan datang. 
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IV. METODOLOGI 
Untuk mendapatkan hasil yang maksimal pelatihan 
ini menggunakan metode pelatihan langsung (learning 
by doing) berupa pemaparan/presentasi, tutorial serta 
diskusi. Berikut merupakan beberapa ilustrasi proses 
kegiatan awal. Gambar 5 merupakan proses paparan 
materi pelatihan. 
 
 
Gambar 5. Paparan materi pelatihan 
 
A. Pre-Test 
Dalam proses evaluasi dan pengukuran hasil dari 
pelatihan ini, peserta pelatihan mendapat pertanyaan 
secara lisan tentang pre-test dan post-test. Adapun hasil 
yang didapat adalah pada proses pre-test berupa data 
umum berupa pengetahuan tentang perangkat keras 
robot.  Sebanyak  60% peserta telah memahami dan 
40% kurang memahami dasar mengenai perangkat keras 
robot, hal ini karena sebagian besar peserta pelatihan 
merupakan anggota tim elektronika di sekolah, yang 
merupakan pelajaran ektrakulikuler dan juga sebagian 
telah mengetahui ilmu robotika dari film. Gambar 6 
merupakan pretest pemahaman siswa tentang perangkat 
keras. 
 
 
 
Gambar 6. Pemahaman perangkat keras 
 
Pemahaman siswa tentang bahasa pemrograman 
yang pernah digunakan, terutama bahasa pemrograman 
C. hasilnya 40% belum pernah menggunakan, 50%  
pernah menggunakan bahasa pemrograman C dan hanya 
10% yang pernah menggunakan secara mahir. hal ini 
dikarenakan sekolah tidak memberikan mata pelajaran 
atau ektrakulikuler tentang bahasa pemrograman. Untuk 
jelasnya dapat dilihat dalam gambar 7 dibawah ini. 
 
 
 
Gambar 7. Pemahaman pemrograman C 
 
 
Pemahaman siswa tentang  merakit robot. 
Pemahaman siswa tentang  merakit robot. Hasilnya 70% 
pernah merangkai,   dan 30%  belum tahu sama sekali. 
hal ini dikarenakan sebagian besar peserta pelatihan 
merupakan anggota tim robotika sekolah. Untuk 
jelasnya dapat dilihat dalam gambar 8 dibawah ini. 
. 
 
 
 
Gambar 8 Pemahaman merakit robot 
B. Post Test 
Hasil dari post tes tentang pemahaman materi 
pelatihan, 95% peserta dapat memahami dengan baik 
dan 5% kurang memahami. Milihat bersarnya 
prosentase peserta yang telah memahami, maka 
pemaparan materi dinilai berhasil dengan baik, 
kedepannya akan ditingkatkan lagi dengan inovasi 
metode pembelajaran. Gambar 9 merupakan grafik 
keberhasilan dalam pemaparan materi. 
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Gambar 9. Keberhasilan Pemahaman perangkat keras 
 
Hasil dari post tes tentang pemahaman perangkat 
keras robot, 80% peserta dapat memahami dengan baik, 
15% kurang memahami dan 5% belum memahami. 
Milihat bersarnya prosentase peserta yang telah 
memahami, maka pemaparan materi dinilai berhasil, 
kedepannya akan ditingkatkan lagi dengan inovasi 
metode pembelajaran. Gambar 10 merupakan grafik 
keberhasilan pemahaman perangkat keras robot. 
 
 
Gambar 10 Keberhasilan Pemahaman pemrograman C 
 
Hasil dari post tes tentang pemahaman materi Hasil 
dari post tes tentang pemrograman robot, 70% peserta 
dapat memahami dengan baik, 20% kurang memahami 
dan 10% belum memahami. Milihat kecilnya prosentase 
peserta yang telah memahami, maka pemaparan materi 
pemrograman robot dinilai cukup berhasil, hal ini 
dikarenakan hanya terdapat 5 buah robot dalam 
pelatihan, berbanding 4 dengan jumlah. Gambar 11 
merupakan grafik tingkat pemahaman pemrograman 
robot. 
 
 
            Gambar 4.7 Keberhasilan Pemahaman keseluruhan materi 
V. KESIMPULAN 
Lancarnya pelaksanaan kegiatan pengabdian bukan 
berarti tanpa hambatan. Selama pelaksanaan ada 
beberapa hal yang diidentifikasi sebagai faktor 
penghambat kegiatan pengabdian diantaranya adalah  
pengetahuan yang sangat minim tentang teknologi 
robotika, sensor, dan pemahaman bahasa meprograman. 
Untuk meminimalisasi faktor hambatan ini, sebaiknya 
pelatihan ini dapat dilakukan bagi sekolah-sekolah yang 
telah memiliki ekstrakulikuler robotika, sehingga materi 
yang disampaikan dapat terserab lebih besar. 
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